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  Intel 社製「BOXNUC8I5BEH」 
この製品はストレージとメモリを別途購入す
ることで計算機として利用できる。またストレ
ージは SSD128GB、メモリは 16GB を採用し
た。 
大きさは幅 117mm 、奥行き 112mm 、高さ
51(H)mm でこのサイズでは最高レベルの計算
能力を持つ。19V を背面のジャックに印加する
ことで駆動するため、市販の 22.2V の Li-Po バ
ッテリーを降圧することで駆動すると考えら
れる。（実際は電源のことを失念していたため
付属の AC アダプターを利用した。） 
 
図１ Intel NUC「BOXNUC8I5BEH」 
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マッチングの流れであるが、初めに RealSense から情報を取得する。RealSense の深度計測の解像
度は 1280×720 であり、90 万個ほどの点が得られる。先述の通り、スキャンデータが少なければ少






図５ NDT マッチングサンプル実行結果 
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する量を減らすことができる。しかし今回は IMU による推定は研究期間の都合で実装はされていな
い。 














図７ マッチングの様子（真上視点）    図８ マッチングの様子（真横視点） 
しかし、問題点も多数ある。私の実装が不十分であるため処理が間に合っていない。というのも複
数コアを用いたマルチスレッド処理にすることができなかったからだ。スキャンデータを 300 点ほ
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ていないので、RealSense の移動速度が秒速 50 ㎜程度でなら利用できるがそれ以上では難しいとい









コア 8 スレッドの製品であり、シングルスレッドよりマルチスレッドの方が 4 倍以上は速いと
いうことになる。挑戦はしたものの短期間で実現することはかなわなかった。 








RealSense の点群を減少させるために利用した PCL の機
能が説明とは違うように感じられた。VoxelGrid filter と呼ば
れるものを利用しているが、PCL の Documentation には
「Then, in each voxel (i.e., 3D box), all the points present 
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http://pointclouds.org/documentation/ 
[2] Magnusson, Martin. (2009). The Three-Dimensional Normal-Distributions Transform --- an 
Efficient Representation for Registration, Surface Analysis, and Loop Detection. 
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